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研究報࣬
看護学生の動作উସにかかわるޗ֗的介වによる効果の検討 
－小߿κーションΓン΍をঀ用したݖ۷的評価を用いて－
ਉ藤英ၖࣝȂ中村　׫Ȃ大日向輝美
ढ़ི医ش大学保健医療学部看護学ش
　本研究の目的は、体位変換とҠ৐介助の動作について小型モーシϣンセンサを用いる٬؍的ධՁをऔり
入れた教ҭ的介入のޮ果を明らかにすることである。対象はA大学看護学生7名であͬた。対象者はڼթ
位でթ床しているױ者໾の体位変換とंҜ子Ҡ৐介助を実施した。実施時に小型センサを用いてࠊ部のલ
܏角度をܭଌし、実施ঢ়گを動ըࡱӨした。教ҭ的介入として、研究者はܭଌしたલ܏角度をάϥフで示
し、実施時の動ըとともに対象者と確認してࠊ部負担のগない動作࢟੎の指ಋを行ͬた。研究デβインは
シンάルέースデβインを採用し、4つのセッシϣン（介入௚લ、介入ظ、介入ཌ日、介入1ϲ月後）に分
けて実施した。લ܏角度の変Խは対象によͬて૿ݮはݟられたものの、全学生が介入ཌ日・1ϲ月後でة
ݥ角度40 よ˃り௿஋であͬた。教ҭ的介入΁のײ૝では「自ݾの動作に関する具体的・٬؍的な理ղ」「よ
り良い援助΁のҙཉ」等の内༰が記述されていた。小型センサをऔり入れた教ҭ的介入は一定のޮ果が得
られると考えられた。
キーワード：看護動作、લ܏角度、動作࢟੎、小型モーシϣンセンサ
Study on the Effects of an Educational Intervention on the Working Posture of 
Nursing Students: Objective Assessment with a Small Motion Sensor
ņųiŬa ŔŉUŅŐȄŎadoŬa NłŌłŎUœłȄTeųŶmi ŐŉINłTł
Department of Nursing, School of Health Sciences, Sapporo Medical University
Tũe pŶųpose oŧ tũis sinŨŭe-Ťase ųeseaųŤũ Ÿas to eŷaŭŶate tũe eŧŧeŤts oŧ an edŶŤationaŭ inteųŷention aimed 
at improving the working posture of nursing students during nursing tasks.  Seven nursing students from 
ȨUniŷeųsitź łȩ Ÿeųe asŬed to peųŧoųm tũe tasŬ oŧ ŤũanŨinŨ tũe position oŧ a moŤŬ patientĭ ŭźinŨ in ţed ŧaŤe-
up, and transferring her to wheelchair.  During the task, the forward inclination angle (FIA) of the lower 
ţaŤŬ Ÿas measŶųed Ÿitũ a smaŭŭ motion sensoų and tũe aŤtion Ÿas ųeŤoųded on ŷideoį  Tũe edŶŤationaŭ 
intervention consisted of showing a diagram plotting the angle and the video to each subject immediately 
after task performance and giving guidance on the best posture.  Four sessions of task performance were 
undertaken (before intervention, intervention, a day after and a month after intervention).  Changes in the 
FIA over the sessions varied from student to student, but the FIA was lower than the risk level of 40 degrees 
in all subjects in the third and fourth sessions.  According to the subjects’ feedback, the intervention helped 
them to understand their action subjectively and visually and to learn how to provide better assistance to 
patientsį  Tũese ųesŶŭts sũoŸ a deŨųee oŧ positiŷe eŧŧeŤts oŧ tũe pųesent edŶŤationaŭ inteųŷentionį  
Ŭeź ŸoųdsȇNŶųsinŨ aŤtionȄŇoųŸaųd inŤŭination anŨŭeȄŘoųŬinŨ postŶųeȄŔmaŭŭ motion sensoų
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Ⅰ　は ̲ め に
　看護৬者のࠊ௧発症཰は他৬種とൺֱしてߴく、ࠊ௧ѱ
Խが཭৬の原Ҽのͻとつとなͬている。ओにલ۶や中ࠊ࢟
੎、ෆ自વな࢟੎、ࠊのͻͶりを൐う動きが看護動作時の
ࠊ௧を引きىこすةݥҼ子とされている１），２）。看護援助の
中でಛに体位変換とҠ৐介助は、これらのةݥҼ子を൐う
負担の大きい動作であるといわれている。したがͬて、ࠊ
௧༧๷のためには体位変換およびҠ৐介助時のࠊ部΁の負
担をܰݮさͤることが必ਢである。さらに人ؒの身体負担
をܰݮさͤࠊ௧発症を༧๷する方法としては、Ϙディメカ
χクスの活用がॏ要であることが報告されている３）。
　Ϙディメカχクスは物理学とྗ学のॾ原理を利用した経
ࡁޮ཰の良い࢟੎と動作のことである４）が、それを活用す
るためには原理を理ղしҙ識的な行動をऔらなければなら
ない。看護師を対象とした体位変換にかかわる研究では、
Ϙディメカχクスの஌識や技術、認識ෆ଍のためにଟくの
看護師がࠊ部に負担のかかる࢟੎で看護援助を行ͬている
現ঢ়が報告されており５）、安全でޮ཰的に身体を࢖うため
の教ҭ的介入の必要ੑがӐえる。また、先行研究では、看
護師のࠊ௧発症はब৬後ૣظであることや、看護学生のࠊ
௧発生཰がߴいこと、Ϙディメカχクスの原理を理ղして
いてもそれを単७に活用できないことがଟいなど６）‐８）が述
΂られており、学生を対象にしたૣظのࠊ௧༧๷にかかわ
る教ҭがٻめられていると考える。
　このような現ঢ়の中、Ϙディメカχクスをҙ識的に活用
するための教ҭ的なかかわりとしては、自ݾの動作࢟੎を
٬؍的にධՁすることがॏ要であり、そのためにϏデオө
૾などをऔり入れてࢹ֮的に確認することの有ޮੑが明ら
かになͬている９）。自ݾの動作࢟੎を確認する手段として
ࡾ次ݩ的に動作分ੳを行いそのޮ果を報告している研究10）
もみられている。しかし、これまである動作ղੳ૷ஔは、
角度や܏きを正しくଌ定するためにଟ数のカメϥが必要で
ありその費用もߴֹであるのに加えて、ࡱӨする場所が限
られてしまい実ࡍの看護動作を分ੳすることは೉しい。
　そこで、動作࢟੎すなわͪ看護者のϘディメカχクスに
かかわる教ҭ的介入において、実ࡍの看護動作をܭଌする
機ثとして、身体に૷ணできる小型モーシϣンセンサ（以
下、小型センサ）に஫目した。この小型センサは身体の位
ஔ࠲ඪの時ؒ的変Խをଌ定できることから、ϏデオࡱӨと
ซ用することによͬて、ある時఺におけるࡾ次ݩ的な動き
をଊえることがՄೳである。さらに、小型センサでܭଌさ
れたデータを角度にஔ換し、実施後す͙に確認できる૷ஔ
を教ҭ的介入に活用することで、自ݾの動作のಛ௃を٬؍
的にଊえることができ、࢟੎の改ળにつながるのではない
かと考える。
　今回զ々は、ةݥҼ子の൐う身体的負担の大きい体位変
換とҠ৐動作にࢹ఺をあて、小型センサを用いて動作時の
લ܏角度をܭଌし、その数஋を対象である学生とともに確
認しながら適切な動作࢟੎の指ಋを行うという教ҭ的介入
のޮ果を検౼したいと考えた。この研究を௨して教ҭ的介
入による࢟੎改ળのঢ়گを೺Ѳし、今後のޮ果的な技術教
ҭ΁つな͛ていくことをͶらいとする。
Ⅱ　༷　　　法
ˍȅ研究デΎイン
　シンάルέースデβイン（対象者ؒଟ૚ϕースϥインデ
βイン）とした。
　シンάルέースデβインは、対象者はগ数で「コントロ
ール܈」をઃけないが、1人ͣつの対象者に対して介入を
ಋ入していない時ظ（ϕースϥインظ）と介入をಋ入して
いる時ظ（介入ظ）をઃ定し、その時ظにおける従属変数
の変Խによͬて介入のޮ果を判定する実験研究法の1つで
ある11）。また、この研究法はଌ定がくり返し行われるとい
うಛ௃があり、個人における変Խや反Ԡをܭଌすることか
ら結果を対象者にؐݩすることがՄೳである。本研究で
は、教ҭ的介入の有ޮੑについて対象となる学生個々に対
して、٬؍的指ඪを用いて介入ظとൺֱし経時的にධՁし
ていくことから、この方法を採用することとした。
ˎȅ研究対ય者
A大学看護学科1年次学生
１）対象学生のબ定条件
　ᶃ　1年次લظにϘディメカχクスについてのߨٛを受
けている
　ᶄ　それに൐う体位変換およびҠ৐動作のԋ習を終えて
いる
２）除外条件
　　ࠊ部の࣬ױおよびࠊ௧の自֮がある者を除く
ˏȅ研究༷法
ˍ）実ঔする体位་換および移઺介助動作の内ယ
　研究対象者は、ϕッド上にڼթ位でթ床しているױ者໾
をᶃ手લଆ΁ਫฏҠ動し、ᶄڼթ位から長࠲位、ᶅ୺࠲位
΁、ᶆंҜ子΁のҠ৐介助を行うこととした。また、体位
変換およびҠ৐介助は学生がԋ習で体験した方法とした。
手લଆ΁のਫฏҠ動は、කをϕッドフレームに付けて「て
この原理」を活用する方法で行い、ڼթ位から୺࠲位΁の
体位変換は、対象者の手લଆの上ࢶを「てこ」にしてカー
ϒをඳき上体をىこし、఼部を支఺として回సさͤる方法
とした。ंҜ子Ҡ৐は、歩行ࠔ೉で一部介助が必要な対象
者を૝定し、看護者のย଍を対象者の྆଍のؒに入れഎ部
もしくはᡫᜰを支える方法とした。ϕッドのߴさは、学生
自身が適切であると考えるߴさに調੔さͤた。なお、ױ者
໾は身長168.4cm、体ॏ67.3kgの同一のڠྗ者とした。
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ˎ）動作উସのࠗ௶機器
　MicroStoneࣾ੡8νϟンωル小型ແ線モーシϣンレコ
ーμʤM7P-RF8ʥを࢖用して、ࠊ部のલ܏角度をܭଌした。
ܭଌは、小型センサを固定したόンドをݞߕࠎ下部に巻き、
床໘にஔいた基४となる小型センサとの:࣠܏ࣼ角の相対
角度を算出した。動作終ྃ後、ܭଌされたલ܏角度のデー
タは動作角度ܭଌιフト΢ΤアʤM7P-DA2-Sʥを࢖用し
てάϥフԽした。
　また、体位変換およびҠ৐介助動作の実施ঢ়گを動ըࡱ
Өした。ࡱӨした動ըより、研究対象者が立位からલ܏し
࢝める時఺～ױ者໾をंҜ子に࠲らͤるまでの時ؒを算出
した。
ˏ）実ঔ༷法
　実施ظؒを4つのセッシϣンに分け、ᶃ教ҭ的介入௚લ：
ϕースϥイン1ظ（BL1）、ᶄ教ҭ的介入実施時：介入ظ（*）、
ᶅ介入ظཌ日：ϕースϥイン2ظ（BL2）、ᶆ介入ظ1ϲ月
後：ϕースϥイン3ظ（BL3）とઃ定した。それͧれのセ
ッシϣンで3回ͣつҠ৐動作・体位変換を行いલ܏角度の
ܭଌを実施した。
　実験条件としてのಠ立変数は、介入ظに行う動作࢟੎に
関する教ҭ的介入である。介入の内༰は、対象者が小型セ
ンサを૷ணし体位変換およびҠ৐動作を行ͬた後、研究者
はܭଌしたࠊ部のલ܏角度のデータを経時的なંれ線άϥ
フで示し、体位変換・Ҡ৐介助時の動ըと合わͤて対象者
と一緒に確認した。確認時には、どの動作の時にલ܏角度
がԿ度になͬているのかを対Ԡさͤながら、ࠊ部に負担の
গない動作の指ಋを行ͬた。そのࡍ、ࠊ部のةݥ角度・஫
ҙ角度とൺֱしながら介入した。ةݥ角度・஫ҙ角度と
は、日本人のฏۉ的な体֨データから算出した結果に基づ
いた、ࠊ部にかかる負担が大きいと判断できるةݥなલ܏
角度（ةݥ角度）と、஫ҙが必要なલ܏角度（஫ҙ角度）
のことである12）。今回は先行研究と同༷にةݥ角度40 、˃
஫ҙ角度30 を˃目安として動作の指ಋを行ͬた。લ܏角度
が大きい動作の時には、ॏ৺のߴさ・基ఈ໘の広さ・ॏ৺
線と基ఈ໘の関係のࢹ఺からどのように改ળするとよい
か、学生に考えさͤながら適切な動作࢟੎を具体的に఻え
た。また、本実験における従属変数は各セッシϣンで3回
ͣつܭଌするલ܏角度である。なお、従属変数の変Խがಠ
立変数にىҼすることを明瞭にするため、実験条件をಋ入
するタイϛンάはෳ数被験者ؒで介入時ظをͣらして行う
こととした。
ː）対ય者の基本的௺性および質࿚ঞ調査
　対象者の基本的属ੑとして、ੑ別、年ྸ、体֨（身長、
体ॏ）について確認した。加えて、今回行ͬた教ҭ的介入
のޮ果について࣭問紙を用いて確認を行ͬた。これらは介
入ظに実施した。「今回実施した自ݾ動作のৼり返り」で
は、ᶃࠊ部લ܏角度をάϥフで確認することにより自ݾの
動作を٬؍的にධՁできるとࢥうか、ᶄ指ಋを含めた今回
の介入は今後の看護援助に活かしていくことができるとࢥ
うかについて5件法（5఺：ࢥう、4఺：গしࢥう、3఺：ど
ͪらともいえない、2఺：あまりࢥわない、1఺：ࢥわない）
で回౴を得た。さらに、ϕースϥイン3ظに、介入後1ϲ月
ؒの自ݾ動作について࣭問紙を用いて確認を行ͬた。ᶃ介
入後、指ಋを受けた内༰を動作時に活用することができて
いるとࢥうか、ᶄ指ಋを含めた今回の介入は今後の看護援
助に活かしていくことができるとࢥうかについて5件法（5
఺：ࢥう、4఺：গしࢥう、3఺：どͪらともいえない、2
఺：あまりࢥわない、1఺：ࢥわない）で回౴を得た。また、
教ҭ的介入΁のײ૝について自༝記述ཝをઃけて記載して
もらͬた。
ːȅ分析༷法
1）4つのセッシϣンでそれͧれ3回ͣつܭଌしたલ܏角度
は、対象者͝とに経時的変Խをάϥフに示した。ࠊ部
のલ܏角度は、ةݥ角度および஫ҙ角度内にऩまͬて
いるかを確認し、安全な࢟੎動作であるかどうかおよ
び教ҭ的介入のޮ果の有ແの判断指ඪとした。ܭଌし
たલ܏角度および実施時ؒは、3回ܭଌした全てのଌ
定஋からセッシϣン͝とにฏۉ஋等を算出し、角度・
時ؒの変ԽについてはSPSS Statistics 22.0を用いて
Friedman検定を行ͬた。
2）࣭問紙調査は、5件法でධՁしたものについて࣭問項目
͝とにฏۉ஋を算出し、自༝記載の項目は記述内༰を
類ࣅੑに従い分類した。
ˑȅႃ理的配ၪ
　対象学生΁の倫理的配慮として研究目的およびڠྗ内༰
を説明した上で、ڠྗのਃし出のあͬた学生に対して、研
究ࢀ加は自༝ҙࢥであること、ಗ名ੑの保࣋、్中中断の
ݖ利の保ো、成੷ධՁには一切関係ないこと等を口頭およ
び書໘で説明し、ॺ名で同ҙを得た。なお、本研究は札幌
医科大学倫理委員会のঝ認を得た後に実施した（ঝ認年月
日：ฏ成27年10月23日）。
Ⅲ　ࠫ　　　果
ˍȅ対ય者の௺性
　本研究の対象者はঁੑ4名、உੑ3名のܭ7名で、年ྸ
19.1ʶ0.4ࡀ、身長164.6ʶ9.1cm、体ॏ55.4ʶ9.5kgであͬた。
ˎȅ腰部ஜ߹角度の་ا
　4つのセッシϣン͝とのલ܏角度のฏۉ஋は、ϕース
ϥイン1ظ（以下、BL1）34.3ʶ25.4 、˃介入ظ（以下、*）
34.7ʶ24.4 、˃ϕースϥイン2ظ（以下、BL2）30.3ʶ20.8 、˃
ϕースϥイン3ظ（以下、BL3）31.6ʶ20.3 で˃あり、有ҙ
な差が認められた（p=0.000）。BL3ではBL1・*とൺֱして、
BL2ではBL1・*とൺֱして有ҙにલ܏角度がݮগしていた
（表１）。また、対象者別の各ظにおけるલ܏角度は表２
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ນˍ　Γッション̮との腰部ஜ߹角度ĩɋĪ
Friedman
平޳౵Ⱦດ੔༊ओ 中؇౵ (25ĦタイルȄ75ĦタイルĪ pair 　p
BL1 (1) 34.3Ⱦ25.4 29.6 (11.7Ȅ53.6) BL1 and I 0.00 (2ĪɄĩ1)**
Ⅰ(2) 34.7Ⱦ24.4 32.4 (15.5Ȅ52.2) BL1 and BL2 0.00 (1ĪɄĩ3)**
BL2 (3) 30.3Ⱦ20.8 27.7 (11.7Ȅ46.2) BL1 and BL3 0.00 (1ĪɄĩ4)**
BL3 (4) 31.6Ⱦ20.3 29.2 (13.8Ȅ47.3) Ⅰ and BL2 0.00 (2ĪɄĩ3)**
Ⅰ and BL3 0.00 (2ĪɄĩ4)**
BL2 and BL3 1.00 
īīȇpɃ0.01
ນˎ　対ય者別のڎ期における腰部ஜ߹角度（ɋ）
αースラインˍ期（Ńō1ȇ介ව直ஜ） 介ව期（Ⅰȇޗ֗的介ව実ঔ時） αースラインˎ期（Ńō2ȇ介වံ日） αースラインˏ期（Ńō3ȇ介ව1ώ月後）
平޳౵Ⱦດ੔༊ओ 中؇౵ (25ĦタイルȄ75ĦタイルĪ 平޳౵Ⱦດ੔༊ओ 中؇౵ (25ĦタイルȄ75ĦタイルĪ 平޳౵Ⱦດ੔༊ओ 中؇౵ (25ĦタイルȄ75ĦタイルĪ 平޳౵Ⱦດ੔༊ओ 中؇౵ (25ĦタイルȄ75ĦタイルĪ
No1 31.7Ⱦ25.9 22.0 (10.3Ȅ52.0) 24.1Ⱦ16.0 20.8 (10.5Ȅ35.2) 22.4Ⱦ20.4 14.1 ( 5.5Ȅ38.6) 21.5Ⱦ17.7 14.5 ( 7.6Ȅ34.7)
No2 43.8Ⱦ26.1 44.7 (18.0Ȅ67.4) 41.7Ⱦ24.6 41.2 (20.7Ȅ63.3) 34.8Ⱦ23.2 30.5 (14.9Ȅ56.6) 36.9Ⱦ23.0 35.5 (15.8Ȅ56.6)
No3 33.4Ⱦ18.9 32.5 (18.0Ȅ47.7) 30.1Ⱦ17.0 27.8 (16.0Ȅ43.0) 28.1Ⱦ16.5 25.4 (15.2Ȅ40.8) 30.5Ⱦ16.7 26.6 (18.4Ȅ43.2)
No4 34.2Ⱦ29.3 26.1 ( 7.4Ȅ57.7) 39.7Ⱦ25.6 42.8 (15.3Ȅ60.1) 32.1Ⱦ20.7 31.3 (13.2Ȅ47.5) 29.4Ⱦ18.4 29.4 (10.9Ȅ45.5)
No5 40.0Ⱦ23.6 38.6 (20.3Ȅ59.1) 42.6Ⱦ23.2 45.8 (22.3Ȅ60.6) 38.4Ⱦ20.0 43.5 (20.5Ȅ53.4) 39.5Ⱦ21.2 44.7 (21.5Ȅ56.5)
No6 26.7Ⱦ17.7 24.6 (11.6Ȅ39.8) 31.1Ⱦ16.3 30.4 (19.4Ȅ42.4) 31.0Ⱦ16.1 30.6 (19.0Ȅ43.2) 28.5Ⱦ15.7 27.8 (15.1Ȅ38.7)
No7 26.5Ⱦ26.1 13.2 ( 7.8Ȅ39.0) 32.8Ⱦ35.5 30.0 (12.2Ȅ57.4) 27.3Ⱦ21.8 19.3 ( 9.6Ȅ40.5) 35.1Ⱦ21.5 31.8 (16.8Ȅ48.9)
ນˏ　Γッション̮との実ঔ時間（ຟ）
Friedman
平޳౵Ⱦດ੔༊ओ 中؇౵ (25ĦタイルȄ75ĦタイルĪ pair 　p
BL1 (1) 54.7Ⱦ17.4 50.0 (42.0Ȅ67.5) BL1 and I 1.00 
Ⅰ(2) 49.2Ⱦ10.4 45.0 (41.5Ȅ58.5) BL1 and BL2 0.03 (1ĪɄĩ3)*
BL2 (3) 46.0Ⱦ11.1 43.0 (36.5Ȅ57.5) BL1 and BL3 0.00 (1ĪɄĩ4)**
BL3 (4) 44.0Ⱦ11.1 42.0 (34.0Ȅ51.0) Ⅰ and BL2 0.25 
Ⅰ and BL3 0.01 (2ĪɄĩ4)*
BL2 and BL3 1.00 
!+ȇqɃ1/16
++ȇqɃ1/12
ນː　ޗ֗的介වに対する学生の感想
カテΌリー ߓ体的ܱ̈́श内ယ（一部าଘ）
自己の動作に関するߓ体的・
ݖ۷的̈́理解
ຽ౲Ȃ自分の動作を自分で確認する̭とができ̈́いのでၻか̽た
動画と合わせてߓ体的̈́ତ౵͞グラフでউସを確認できたのでȂ٨善する̭とができた
ݖ۷的にࡉる̭とでȂ自分のど̭がఖ࿒̈́のか౶る̭とができた
ஜ屈の೾度がわかる̭とでȂ腰への໅担が理解できた
基ೲ面積をࢩ̬たりȂ上体を屈曲̯せ̈́いよう気をつけ̈́がͣ実ঔできた
ܡਠ内ယの૦り༐りの機ٛ
฼年ஜに׵ਠで̽͞た̭とであるがདྷͦている̭とがఉくȂ指導によ て̽思い੄す̭とができた
一度学̺̭ͭとも回ତを重͇る͕どȂ指導内ယを思い੄す̭とができた
ոஜ学ਠした内ယを再び行う̭ とでȂ思い੄す̭とができた
よい復ਠができたと思̽た
উସ٨善への意識ا
動画̺けで̈́くグラフで示̯ͦた̭とによ て̽Ȃ特にどの動作でউସに気をつけるか意識し٨善す
る̭とができた
ߓ体的̈́腰部屈曲角度を示してもͣえるとȂ໅担がઁ̈́いউସを意識してとる̭とができる
̭ͦまでは͕とͭど意識してい̈́か̽たがȂ指導を受けた̭とで意識して動作時に活用する̭と
ができた
ຄを曲̬てউସを低くする̭とを意識するように̈́̽た
よりၻい援助への意ဳ
自分の࿚題തが視覚的に理解でき٨善തがྶ確に̈́る̭とでȂよりၻい援助を行おうという意ဳ
につ̈́がる
自分の看護行ևをݖ۷的に評価する̭とでȂ自分にと て̽も患者にと て̽も質のၻい看護行ևを
೹ރできるように̈́ると思う
身体໅担をࠚࡘする̭とは看護者にと て̽も対ય者にと て̽もၻい̭と̈́のでȂ今回の学びを活
かしてよりスムーズでհڢ̈́看護を実கしたい
実ਠにおいて体位་換͞移઺を介助するા面がة度もࡉͣͦた̭とかͣȂհ஠̈́উସ動作の必要
性がより分か̽た
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看護学生の動作࢟੎にかかわる教ҭ的介入によるޮ果の検౼
に示した。લ܏角度のฏۉ஋の変Խは3つの܏向に分けら
れ、1）BL1にൺ΂て*・BL2・BL3で஋がݮগした者：3名
（No1～3）、2）BL1にൺ΂て*で஋が૿大したがBL2・BL3
でBL1よりݮগした者：2名（No4・5）、3）BL1にൺ΂て*・
BL2・BL3で஋が૿大した者：2名（No6・7）であͬた。
ˏȅ実ঔ時間について
　4つのセッシϣン͝との実施時ؒのฏۉ஋は、BL1：54.7
ʶ17.4ඵ、*：49.2ʶ10.4ඵ、BL2：46.0ʶ11.1ඵ、BL3：
44.0ʶ11.1ඵであり、有ҙな差が認められた（p=0.000）。
BL2ではBL1とൺֱして、BL3ではBL1・*とൺֱして有ҙ
に実施時ؒがݮগしていた。
ːȅ質࿚ঞ調査のࠫ果
　教ҭ的介入にかかわる࣭問紙調査において5件法で回౴
を得た結果、介入ظの「ࠊ部લ܏角度をάϥフで確認する
ことにより自ݾの動作を٬؍的にධՁできるとࢥうか」：
4.9ʶ0.4఺、「指ಋを含めた今回の介入は今後の看護援助に
活かしていくことができるとࢥうか」：5.0ʶ0.0఺、ϕース
ϥイン3ظの「介入後、指ಋを受けた内༰を動作時に活用
することができているとࢥうか」：4.6ʶ0.5఺、「指ಋを含
めた今回の介入は今後の看護援助に活かしていくことがで
きるとࢥうか」：5.0ʶ0.0఺であͬた。また、教ҭ的介入΁
のײ૝についての自༝記載（表４）では、「自ݾの動作に
関する具体的・٬؍的な理ղ」「ط習内༰のৼり返りの機
会」「࢟੎改ળ΁のҙ識Խ」「より良い援助΁のҙཉ」にか
かわる内༰が記述されていた。なお、教ҭ的介入΁のײ૝
において、൱定的な記述はみられなかͬた。
Ⅳ　ࣉ　　　ख़
　今回の研究では、看護学生を対象として小型センサを用
いる٬؍的ධՁをऔり入れた教ҭ的介入のޮ果を明らかに
するために、介入લ後のࠊ部લ܏角度と実施時ؒ、学生の
ओ؍的ධՁにࢹ఺をあてて考察する。
　ࠊ部લ܏角度の変Խでは、教ҭ的介入લとൺֱして介入
のཌ日および1ϲ月後にฏۉ角度が௿下していた。今回、
研究を実施した介入લであるϕースϥイン1ظは、1年次લ
ظにϘディメカχクスおよび体位変換等のߨٛ・ԋ習を行
ͬてから໿6ϲ月が経աしている時ظであり、学生の動作
が体位変換の実施్中でఀࢭしているঢ়گもみられてい
た。実施時ؒについても、授業を受けてから໿半年経աし
ているϕースϥイン1ظの方が、教ҭ的介入後のϕースϥ
イン2ظ・3ظとൺֱして長くなͬていることから、学生は
ط習内༰をࢥい出し考えながら実施したことでより長い時
ؒがかかͬていたとࢥわれる。「わ͟」の未ख़さにىҼす
るߗさやこわばりをղき์つには、それͧれの局໘に;さ
わしい的確な指ಋ法がٻめられる。さらに、「わ͟」の習
得をࢤす初ڃ者にݟられるもͬとも基本的な問題఺は、気
付いていないことにىҼするゆがみやͣれと、気をऔられ
ա͗ることによるこわばりの二఺である13）といわれてい
る。初学者である学生は、ແҙ識的な身体のゆがみや未ख़
さからくるこわばりが生͡やすいと考えられ、動作࢟੎に
おける学生の気づきをଅし正しい技術を示すことで、スム
ーζな動きにつながるՄೳੑがあると考える。また、藤田
ら14）は、看護実践の内༰を「一࿈のྲྀれ」としてイメージ
Խし、その技術を支えるߏ成要ૉとなる基本動作やその原
理・原則を明確にすることの必要ੑを述΂ている。今回の
介入では、લ܏角度という٬؍的指ඪと実ࡍの動作を表す
動ըとを組み合わͤて࢟੎をධՁしたことにより、技術の
ྲྀれとその原則の理ղをଅしたことが、実施時ؒのݮগや
લ܏角度の変Խにつながͬたとਪଌされる。さらに、介入
લにൺ΂て介入時には΄とΜど変Խがແかͬたલ܏角度
が、介入ཌ日さらに1ϲ月後において௿஋となͬていた。
これは、༧め被験者の記Աにଘࡏしていた原理の஌識と情
報が「体験」（つまり原理を確認する行ҝ）によͬて関係
づけられ、ߏ଄Խされた手ଓき的஌識として被験者の中に
記Աされた15）ことによるՄೳੑがある。1年次લظの学習
後から時ؒは経աしているものの、介入ظにその時学Μͩ
஌識を૝ىし஌識を活用した「体験」を行ͬたことが、そ
の後の動作࢟੎にӨڹしたのではないかと考える。
　対象者別のࠊ部લ܏角度の結果では、経時的な変Խより
3つの܏向がみられていた。ಛにNo6とNo7は、લ܏角度
のฏۉ஋がϕースϥイン1ظにൺ΂て介入ظ・ϕースϥイ
ン2ظ・3ظで஋が૿大していた。しかし、この学生のϕ
ースϥイン1ظにおけるฏۉલ܏角度は26.7ʶ17.7 と˃26.5
ʶ26.1 で˃あり、これは஫ҙ角度30 よ˃り௿஋でかつ他の学
生よりも௿い஋となͬていた。さらにϕースϥイン2ظ・3
ظでは、他の学生と同༷にةݥ角度40 よ˃り௿஋であͬた。
このように、2名の学生は介入લからલ܏角度が௿஋であ
ͬたことから、その後に஋が૿加してもةݥ角度および஫
ҙ角度にはࢸらなかͬたと考えられる。なお、この2名の
学生に対しても、介入ظに指ಋが全く必要ແかͬたわけで
はなく、適切な動作࢟੎に関する教ҭ的介入を実施してい
た。ࣲ田ら13）は、「技ೳ」とは外໘に現われた身体ӡ動を
൐う行動的行ҝͩけに限定されるものではなく、身体が֮
えることをҙຯする身体஌Խするためには、認஌行ҝと実
践的な身体的行ҝの౷合がٻめられると述΂ている。学生
の身体的行ҝがある程度できているとධՁされる場合であ
ͬても、Կがどのようにできているのか、そのҙຯを考え
さͤる認஌的ଆ໘の介入を行うことによͬて、適切な動作
を身体が֮えていくことにつながͬていくと考えられる。
　教ҭ的介入に対する学生のओ؍的ධՁでは、全員が「今
後の看護援助に活かしていくことができる」と回౴してお
り、「動ըͩけではなくάϥフで示されたことによͬて、
ಛにどの動作で࢟੎に気をつけるかҙ識し改ળすることが
できた」「基ఈ໘ੵを広͛たり、上体を۶ۂさͤないよう
気をつけながら実施できた」など自ݾの動作に対する具体
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ट藤英里香、中村　ԁ、大日向ً美
的・٬؍的な理ղや࢟੎改ળ΁のҙ識Խについての記載が
みられていた。૿田ら16）は、学生が「できた」ײ֮をのが
さない適切なフィードόックと、ৗ日͝Ζから目のલでى
きている現象やײ֮に気づくྗをཆうことが必要である
と述΂ている。体位変換やҠ৐介助は、自分の身体ײ֮
をڌり所にコツをつかみながら身についていくことがଟ
く17）、৮֮とӡ動が結びつかなければ習得できない技術で
ある16）。「できた」ײ֮を身体で理ղするためには、関࿈
する要Ҽを具体的にイメージできるܗで示すことが技術の
習得につながͬていくと考えられ、その手段の一つとして
小型センサを活用した教ҭ的介入の有用ੑが示ࠦされた。
　また、学生のײ૝では「自分の問題఺がࢹ֮的に理ղで
き改ળ఺が明確になることで、より良い援助を行おうとい
うҙཉにもつながる」という記述や、介入後の実習におい
てױ者の体位変換を行う場໘がԿ度もݟられたことから
「安全な࢟੎動作の必要ੑがより分かͬた」との記載もみ
られていた。これは、教ҭ的介入のܹࢗが学生の関৺をଅ
し、安全な࢟੎動作΁の理ղやҙཉにつながͬたのではな
いかと考えられる。看護教ҭ方法の課題について藤岡ら18）
は、学生自身が自分の身体について୳ٻし、その自વで合
理的な動き方を஌り、そこから立つ、࠲る、Ҡ動するなど
の基本的生活行動をݟ௚していくことのॏ要ੑについて述
΂ている。さらに、そのようなࢹ఺で看護が学生の中で౷
合されていくことにより、「身体である自ݾ」をϕースに
した他者理ղや看護援助を発ݟすることをՄೳにするとい
われている。学生は、ී段Կ気なく行ͬている自ݾの動作
をৼり返り、看護活動における安全な動作࢟੎をҙ識する
ことにより、そのことが対象者΁のより良い看護につなが
ることを理ղし実践していこうとするҙཉにもӨڹしたの
ではないかとਪ察される。
　以上より、小型モーシϣンセンサを用いる٬؍的ධՁを
औり入れた教ҭ的介入は、介入後のࠊ部લ܏角度および動
作࢟੎にかかわる認識に良޷なޮ果をもたらすことが示ࠦ
された。
ᶜ　本研究のࡠٮと今後のه題
　本研究の対象者は、動作࢟੎の教ҭ的介入にڠྗのҙࢥ
を示した学生でありݩ々関৺がߴかͬたことが૝定され
る。さらに、今回は1校の学生を対象としており同一の教
ҭを受けているۉ࣭ੑのߴい集団であることも研究の限ք
といえる。また、今回の分ੳは体位変換およびҠ৐介助の
一࿈の動作におけるࠊ部લ܏角度と実施時ؒのฏۉ஋を算
出していることから、動作͝との結果は明らかにはしてい
ない。今後は、それͧれの動作における結果を分ੳして教
ҭ的介入のධՁを行ͬていくことが必要であると考える。
なお、本研究はฏ成23ʵ26年度科学研究費助成事業ए
手研究（B）（研究代表者：ट藤英里香、課題番号：
25862113）より研究助成を受けて実施した。
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